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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Flurforderzeug mit ei- 
ner um eine horizontale Achse schwenkbaren Deichsel 
und einem Fahrantriebsmotor, der durch eine Bedien- 
person mittels eines Fahrantriebsschalters steuerbar 
ist, wobei die maximale Fahrgeschwindigkeit des Flur- 
forderzeugs mittels einer elektnschen Steuereinheit in 
Abhangigkeit von dem Schwenkwinkel der Deichsel ein- 
stellbar ist. 

[0002] Flurfdrderzeuge der genannten Art sind haufig 
als etektrisch angetriebene Niederhubwagen Oder 
Hochhubwagen ausgefuhrt, die im Mitgangerbetrieb be- 
trieben werden. Ein Antriebsrad des Flurforderzeugs ist 
dabei direkt Oder indirekt mit der Deichsel verbunden, 
so dass das Flurforderzeug durch Drehen der Deichsel 
um eine vertikale Achse lenkbar ist. 
[0003] Zum Betatigen der verschiedenen Funktionen 
des Flurforderzeugs, insbesondere des Fahrantriebs, 
wird die Deichsel, ausgehend von einer zumindest an- 
nahernd senkrechten Aufierbetriebsstellung, nach un- 
ten geschwenkt. 

[0004] Bei Fturfdrderzeugen des Standes derTechnik 
sind die meist im Bereich eines Deichselkopfes ange- 
ordneten Fahrantriebsschalter in der Regel nur dann 
wirksam, wenn die Deichsel in einen Normalfahrab- 
schnitt geschwenkt ist. Wenn sich die Deichsel oberhalb 
Oder unterhalb dieses Normalfahrabschnitts in einem 
Bremsabschnitt befindet, kann der Fahrantriebsmotor 
nicht betrieben werden und das Flurforderzeug wird au- 
tomatisch gebremst. 

[0005] Beispielsweise aus der DE 44 08 775 C2 ist 
ein gattungsgemafces Flurforderzeug bekannt, bei dem 
bei einer aufierhalb des Normalfahrabschnitts befindli- 
chen Deichsel der Fahrantriebsmotor ansteuerbar ist. 
Ein Betreiben des Fahrantriebsmotors ist hierbei auch 
bei annahernd senkrecht stehender Deichsel moglich, 
so dass sich die Bedienperson audi bei eingeschalte- 
tem Fahrantriebsmotor in sehr geringem Abstand zu 
dem Flurforderzeug aufhalten kann. Um hierbei eine 
ubermaliige Gefahrdung fur die Bedienperson zu ver- 
meiden, wird fur den Fahrbetrieb bei aufcerhalb des Nor- 
malfahrabschnitts befindlicher Deichsel automatisch 
die Hdchstgeschwindigkeit des Flurforderzeugs verrin- 
gert. Bei dem Gegenstand der DE 44 08 775 C2 erfolgt 
diese Verringerung der Hdchstgeschwindigkeit automa- 
tisch, sobald die Deichsel uberden Normalfahrabschnitt 
hinaus nach oben geschwenkt wird. 
[0006] Bei dem Gegenstand der DE 196 12 603 C1 
kann die Hdchstgeschwindigkeit eines deichseigelenk- 
ten Flurforderzeugs durch Betatigen eines Sonderfahr- 
schalters reduziert werden, wobei gleichzeitig ein Fah- 
ren innerhalb derjenigen Abschnitte des Schwenkbe- 
reichs der Deichsel ermoglicht wird, die bei nicht beta- 
tigtem Sonderfahrschalter die Bremsabschnitte bilden. 
[0007] Bei den beiden oben beschriebenen Ldsungen 
ist fur die Hdchstgeschwindigkeit des Flurforderzeugs 
ein Normalwert und ein reduzierter Wert vorgesehen. 



Bei einem Ubergang von dem Normalwert auf den re- 
duzierten Wert kann dies zu einem ruckartigen und da- 
durch unerwunschten Abbremsen des Flurforderzeugs 
fuhren. Analog hierzu ist bei dem Ubergang von dem 

5 reduzierten Wert auf den Normalwert ein plotzliches Be- 
schleunigen des Flurforderzeugs zu beobachten, was 
die Bedienperson des Flurforderzeugs uberraschen 
kann und deshalb ein Gefahrdungspotenzial darstellt. 
[0008] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun- 

10 de, ein Flurforderzeug der eingangs genannten Art zur 
Verfugung zu stellen, bei dem ein ruckartiges Abbrem- 
sen Oder Beschleunigen infolge einer Veranderung der 
maximalen Fahrgeschwindigkeit vermieden werden 
kann. 

15 [0009] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaft da- 
durch geldst, dass die Steuereinheit derail ausgefuhrt 
ist, dass die maximale Fahrgeschwindigkeit des Flurfor- 
derzeugs eine Funktion des Schwenkwinkels der Deich- 
sel ist, wobei mindestens ein Abschnitt des Schwenk- 

20 bereichs der Deichsel mtt variabler Hdchstgeschwindig- 
keit vorgesehen ist, in dem sich die maximale Fahrge- 
schwindigkeit kontinuierlich mit dem Schwenkwinkel 
andert. In dem genannten Abschnitt mit variabler 
Hdchstgeschwindigkeit wird die Hdchstgeschwindigkeit 

25 fortlaufend an den Schwenkwinkel der Deichsel ange- 
passt. Je weiter die Deichsel nach oben geschwenkt 
wird, desto starker wird die maximale Fahrgeschwindig- 
keit herabgesetzt. Die Veranderung der Hdchstge- 
schwindigkeit erfolgt dabei kontinuierlich, derart, dass 

30 kein ruckartiges Beschleunigen Oder Abbremsen des 
Flurforderzeugs ausgeldst wird. Die kontinuierliche An- 
derung der maximalen Fahrgeschwindigkeit kann dabei 
stufenlos Oder in feiner Abstufung erfolgen. 
[0010] Gemali einer Ausgestaltung der Erfindung 

35 schlielit der Abschnitt mit variabler Hdchstgeschwindig- 
keit an ein oberes Ende des Schwenkbereichs der 
Deichsel an. Am oberen Ende dieses Abschnitts betragt 
die Hdchstgeschwindigkeit zumindest annahernd gleich 
Null und steigt wahrend eines nach unten Schwenkens 

40 der Deichsel kontinuierlich an. Ein Fahrbetrieb ist dabei, 
wenn auch mit sehr geringerGeschwindigkeit, auch bei 
einer fast in senkrechter Endstellung befindlichen 
Deichsel moglich. 

[001 1] Ebenso ist es moglich, dass der Abschnitt mit 
45 variabler Hdchstgeschwindigkeit nach oben an einen 
oberen Bremsabschnitt anschliefct, wobei bei in dem 
oberen Bremsabschnitt befindlicher Deichsel eine 
Bremsvorrichtung des Flurforderzeugs automatisch be- 
tatigt ist. Zwischen dem Abschnitt mit variabler Hdchst- 
50 geschwindigkeit und der vertikalen Endstellung der 
Deichsel befindet sich also ein oberer Bremsabschnitt, 
in dem kein Fahrbetrieb nicht moglich ist. Die Sicherheit 
des Flurforderzeugs kann dabei gegeniiber der oben 
beschriebenen Ausgestaltung ohne oberen Bremsab- 
55 schnitt weiter erhdht werden. Im Vergleich zu einem gat- 
tungsgema&en Flurforderzeug des Standes derTechnik 
kann der obere Bremsabschnitt jedoch kleiner ausge- 
fuhrt werden, da der daran anschlieliende Abschnitt mit 
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variabler Hdchstgeschwindigkeit zusatzliche Sicher- 
heitsreserven bietet. 

[0012] Am anderen Ende des Schwenkbereichs der 
Deichsei, bei der die Deichsel zumindest annahernd 
waagrecht ist, schliefct der Abschnitt mit variabler 
Hochstgeschwindigkeit gemaft einer ersten Ausfuhrung 
an ein unteres Ende des Schwenkbereichs der Deichsel 
an. 

[0013] Gemafi einer zweiten moglichen Ausfuhrung 
schliefit der Abschnitt mit variabler Hochstgeschwindig- 
keit nach unten an einen unteren Bremsabschnitt an, 
wobei bei in dem unteren Bremsabschnitt befindlicher 
Deichsel eine Bremsvorrichtung des Flurforderzeugs 
automatisch betatigt ist. 

[0014] Weiterhin ist es moglich, dass der Abschnitt 
mit variabler Hochstgeschwindigkeit nach unten an ei- 
nen Normalfahrabschnitt anschlieftt, wobei bei in dem 
Normalfahrabschnitt befindlicher Deichsel die maxima- 
le Fahrgeschwindigkeit auf einen konstanten Hochst- 
wert eingestellt ist. In dem Normalfahrabschnitt steht so- 
mit grundsatzlich die bauartbedingt zulassigerweise er- 
reichbare Hochstgeschwindigkeit zur Verfugung und 
wird auch durch Schwenken der Deichsel innerhalb des 
Normalfahrabschnitts nicht verandert. 
[0015] In einer vorteilhaften Ausfuhrung der Erfin- 
dung wird der Schwenkwinkel der Deichsel zumindest 
innerhalb des Abschnitts mit variabler Hochstgeschwin- 
digkeit mittels mindestens eines kontinuierlichen oder 
inkrementalen Messwertgebers erfasst. Der Messwert- 
geber ist ausgangsseitig mit der elektrischen Steuerein- 
heit des Flurforderzeugs verbunden, welche die dem 
aktuellen Deichselwinkel entsprechende Hochstge- 
schwindigkeit automatisch einstellt. Urn ein redundan- 
tes Signal zu erlangen, konnen auch zwei voneinander 
unabhangige Messwertgeber, beispielsweise zwei Po- 
tentiometer oder ein Potentiometer und ein Inkremen- 
talgeber, vorgesehen sein. 

[0016] Eine besonders einfache und flexible Anord- 
nung ergibt sich, wenn der Schwenkwinkel innerhalb 
des Normalfahrabschnitts mittels desselben kontinuier- 
lichen oder inkrementalen Messwertgebers erfasst 
wird. Fur den Abschnitt mit variabler Hochstgeschwin- 
digkeit und den Normalfahrabschnitt wird somit dersel- 
be Messwertgeber verwendet. 

[0017] Ebenso vorteilhaft ist es, wenn der Schwenk- 
winkel innerhalb mindestens eines Bremsabschnitts 
mittels desselben kontinuierlichen oder inkrementalen 
Messwertgebers wie im Abschnitt mit variabler Hochst- 
geschwindigkeit und ggf. im Normalfahrabschnitt er- 
fasst wird. 

[0018] Besondere Vorteile ergeben sich, wenn die 
Aufteilung des Schwenkbereichs der Deichsel in den 
Abschnitt mit variabler Hochstgeschwindigkeit und min- 
destens einen weiteren Abschnitt mittels der Steuerein- 
heit ausschliefilich in Abhangigkeit von dem Signal des 
mindestens einen kontinuierlichen oder inkrementalen 
Messwertgebers erfolgt. Die Aufteilung des Schwenk- 
bereichs der Deichsel in verschiedene Abschnitte er- 



folgt in der Steuereinheit durch entsprechende Soft- 
wareprogrammierung. Insbesondere sind dabei keiner- 
lei zusatzliche Schaltelemente vorgesehen, die den 
Ubergang zwischen zwei Abschnitten des Schwenkbe- 

5 reichs signalisieren. Die Lagen und Grofcen der ver- 
schiedenen Abschnitte des Schwenkbereichs konnen 
dadurch ohne Hardwareanpassung individuell an be- 
stimmte Fahrzeugausrustungen, Einsatzarten oder 
Kundenwunsche angepasst werden. 

10 [0019] Die Sicherheit des Flurforderzeugs kann wei- 
ter verbessert werden, wenn vorzugsweise innerhalb 
des Abschnitts mit variabler Hochstgeschwindigkeit die 
maximale Fahrbeschleunigung in Abhangigkeit von 
dem Schwenkwinkel der Deichsel veranderbar ist. Die 

15 Fahrbeschleunigung kann beispielsweise fiir Deichsel- 
stellungen, in denen sich der Fahrer besonders nah am 
Flurforderzeug befindet, reduziert werden, um die Ge- 
fahrdung durch Fehlbedienungen weiter zu verringern. 
[0020] Weitere Vorteile und Einzelheiten der Erfin- 

20 dung werden anhand der in den schematischen Figuren 
dargestellten Ausfuhrungsbeispiele nahererlautert. Da- 
bei zeigt 

Figur 1 ein erfindungsgemaftes Flurforderzeug mit 
25 einem Abschnitt mit variabler Hochstge- 

schwindigkeit und einem Normalfahrab- 
schnitt. 

Figur 2 ein erfindungsgemaftes Flurforderzeug mit 
einem grofSen Abschnitt mit variabler.Hochst- 
30 geschwindigkeit ohne Normalfahrabschnitt. 

[0021] Figur 1 zeigt als erfindungsgemaUes Flurfor- 
derzeug einen Niederhubwagen mit einem Antriebsteil 
1 und einem retativ zum Antriebsteil anhebbaren Lastteil 

35 2. An dem Antriebsteil 1 ist eine Deichsel 3 angeordnet, 
die ausgehend von ihrer nahezu senkrechten Ruhestel- 
lung 4 von einer Bedienperson nach unten geschwenkt 
werden kann. In der unteren Endstellung 5 ist die Deich- 
sel 3 annahernd waagrecht. 

40 [0022] Der Schwenkbereich der Deichsel 3 ist bei der 
Ausfuhrung gemaR Fig. 1 in folgende Abschnitte unter- 
teilt: einen oberen Bremsabschnitt 6, einen Abschnitt 7 
mit variabler Hochstgeschwindigkeit, einen Normalfahr- 
abschnitt 8 und einen unteren Bremsabschnitt 9. Befin- 

45 det sich die Deichsel in einem der beiden Bremsab- 
schnitte 6 oder 9, so ist ein Fahrantrieb des Flurforder- 
zeugs automatisch abgeschaltet und die Bremsen des 
Flurforderzeugs sind betatigt. Ein Fahrbetrieb ist mit 
dem Flurforderzeug in dem Abschnitt 7 und im Normal- 

50 fahrabschnitt 8 moglich. Die maximal erreichbare 
Hochstgeschwindigkeit, die von einer Steuervorrich- 
tung des Flurforderzeugs in Abhangigkeit von der 
Deichselsteflung eingestellt wird, ist als Kurve 10 uber 
dem Deichselwinkel dargestetlt. Erfindungsgemali wird 

55 in dem Abschnitt 6 die Hochstgeschwindigkeit als Funk- 
tion des Deichselwinkels eingestellt. Hierbei steigt die 
Hochstgeschwindigkeit wahrend des nach unten 
Schwenkens der Deichsel 3 stufenlos von Null auf die 
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fur den Normalfahrbereich 10 vorgesehene Hochstge- 
schwindigkeit an. 

[0023] Fur den Normalfahrbereich ist eine konstante 
Hochstgeschwindigkeit eingestellt. Fur die Abgrenzung 
des Abschnitts 7 von dem Normalfahrabschnitt sind kei- 
nerlei mechanische Schaltelemente erforderlich. Viel- 
mehr kann diese Abgrenzung alleine durch Auswertung 
des stufenlos gemessenen Deichselwinkels in der elek- 
trischen Steuereinheit erfolgen. 

[0024] Bei der Ausfuhrung der Erfindung gemafi Figur 
2 ist anstelle des Normalfahrabschnitts, in dem sich die 
Deichsel 3 wahrend des normaten Fahrbetriebs in der 
Regel befindet, in einen grolien Abschnitt 17 mit varia- 
bler Hochstgeschwindigkeit vorgesehen. An diesen Ab- 
schnitt 17 schlieftt sich nach oben ein oberer Bremsab- 
schnitt und nach unten ein unterer Bremsabschnitt 19 
an. Der Verlauf der Hochstgeschwindigkeit ist uber dem 
Deichselwinkel mit der Kurve 20 aufgetragen. Die erfin- 
dungsgemafte Anordnung ermdglicht eine freie Pro- 
grammierung der Hochstgeschwindigkeit in Abhangig- 
keit vom Deichselwinkel. Der Verlauf der Hochstge- 
schwindigkeit kann somit an spezielle Einsatzfalle, Kun- 
denwunsche Oder landerspezifische Sicherheitsnor- 
men in einfacher Weise angepasst werden. 



Patentanspruche 

1 . Flurforderzeug mit einer um eine horizontale Achse 
schwenkbaren Deichsel (3) und einem Fahran- 
triebsmotor, der durch eine Bedienperson mittels ei- 
nes Fahrantriebsschalters steuerbar ist, wobei die 
maximale Fahrgeschwindigkeit des Flurforder- 
zeugs mittels einer elektrischen Steuereinheit in 
Abhangigkeit von dem Schwenkwinkel der Deichsel 
(3) einstellbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Steuereinheit derart ausgefuhrt ist, dass die ma- 
ximale Fahrgeschwindigkeit des Flurforderzeugs 
eine Funktion des Schwenkwinkels der Deichsel (3) 
ist, wobei mindestens ein Abschnitt (7) des 
Schwenkbereichs der Deichsel (3) mit variabler 
Hochstgeschwindigkeit vorgesehen ist, in dem sich 
die maximale Fahrgeschwindigkeit kontinuierlich 
mit dem Schwenkwinkel andert. 

2. Flurforderzeug nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Abschnitt (7) mit variabler 
Hochstgeschwindigkeit an ein oberes Ende des 
Schwenkbereichs der Deichsel (3) anschlielit 

3. Flurforderzeug nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Abschnitt (7) mit variabler 
Hochstgeschwindigkeit nach oben an einen oberen 
Bremsabschnitt (6) anschlielit, wobei bei in dem 
oberen Bremsabschnitt (6) befindlicher Deichsel (3) 
eine Bremsvorrichtung des Flurforderzeugs auto- 
matisch betatigt ist. 



4. Flurforderzeug nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Abschnitt (7) 
mit variabler Hochstgeschwindigkeit an ein unteres 
Ende des Schwenkbereichs der Deichsel (3) an- 

5 schlielit. 

5. Flurforderzeug nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Abschnitt (7) 
mit variabler Hochstgeschwindigkeit nach unten an 

10 einen unteren Bremsabschnitt (9) anschliefit, wobei 
bei in dem unteren Bremsabschnitt (9) befindlicher 
Deichsel (3) eine Bremsvorrichtung des Flurforder- 
zeugs automatisch betatigt ist. 

15 6. Flurforderzeug nach einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Abschnitt (7) 
mit variabler Hochstgeschwindigkeit nach unten an 
einen Normalfahrabschnitt (8) anschlielit, wobei bei 
in dem Normalfahrabschnitt (8) befindlicher Deich- 
20 sel (3) die maximale Fahrgeschwindigkeit auf einen 
konstanten Hochstwert eingestellt ist. 

7. Flurforderzeug nach einem der Anspruche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass der Schwenkwin- 
25 kel der Deichsel (3) zumindest innerhalb des Ab- 
schnitts (7) mit variabler Hochstgeschwindigkeit 
mittels mindestens eines kontinuieriichen oder in- 
krementalen Messwertgebers erfasst wird. 

•30 8. Flurforderzeug nach Anspruch 7, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Schwenkwinkel innerhalb 
des Normalfahrabschnitts (8) mittels desselben 
kontinuieriichen Oder inkrementalen Messwertge- 
bers erfasst wird. 

35 

9. Flurfbrderzeug nach Anspruch 7 oder 8, dadurch 
gekennzeichnet, dass der Schwenkwinkel inner- 
halb mindestens eines Bremsabschnitts (6, 9) mit- 
tels desselben kontinuieriichen oder inkrementalen 

40 Messwertgebers erfasst wird. 

10. Flurforderzeug nach einem der Anspruche 7 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Aufteilung des 
Schwenkbereichs der Deichsel (3) in den Abschnitt 

45 (7) mit variabler Hochstgeschwindigkeit und minde- 
stens einen weiteren Abschnitt mittels der Steuer- 
einheit ausschlielilich in Abhangigkeit von dem Si- 
gnal des mindestens einen kontinuieriichen oder in- 
krementalen Messwertgebers erfolgt. 

50 

1 1 . Flurforderzeug nach einem der Anspruche 7 bis 1 0, 
dadurch gekennzeichnet, dass vorzugsweise in- 
nerhalb des Abschnitts (8) mit variabler Hochstge- 
schwindigkeit die maximale Fahrbeschleunigung in 

55 Abhangigkeit von dem Schwenkwinkel der Deichsel 
(3) veranderbar ist. 



15 6. 

20 

7. 

25 

30 8. 

35 
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Claims 

1. Industrial truck having a tiller (3) which can be piv- 
oted about a horizontal axis and a traction drive mo- 
tor, which can be controlled by an operator by 
means of a traction drive switch, the maximum trav- 
el speed of the industrial truck being adjustable by 
means of an electrical control unit as a function of 
the pivoting angle of the tiller (3), characterized in 
that the control unit is designed in such a way that 
the maximum travel speed of the industrial truck is 
a function of the pivoting angle of the tiller (3), at 
least one section (7) of the pivoting range of the tiller 
(3) being provided with a variable maximum speed, 
in which section the maximum travel speed chang- 
es continuously with the pivoting angle. 

2. Industrial truck according to.Claim 1 , characterized 
in that the section (7) with variable maximum speed 
adjoins an upper end of the pivoting range of the 
tiller (3). 

3. Industrial truck according to Claim 1 , characterized 
in that the section (7) with variable maximum speed 
adjoins an upper braking section (6) at the top, a 
braking device of the industrial truck being actuated 
automatically when the tiller (3) is in the upper brak- 
ing section (6). 

4. Industrial truck according to one of Claims 1 to 3, 
characterized in that the section (7) with variable 
maximum speed adjoins a lower end of the pivoting 
range of the tiller (3). 

5. Industrial truck according to one of Claims 1 to 3, 
characterized in that the section (7) with variable 
maximum speed adjoins a lower braking section (9) 
at the bottom, a braking device of the industrial truck 
being actuated automatically when the tiller (3) is 
located in the lower braking section (9). 

6. Industrial truck according to Claims 1 to 3, charac- 
terized in that the section (7) with variable maxi- 
mum speed adjoins a normal travel section (8) at 
the bottom, the maximum travel speed being adjust- 
ed to a constant maximum value when the tiller (3) 
is located in the normal travel section (8). 

7. Industrial truck according to Claims 1 to 6, charac- 
terized in that the pivoting angle of the tiller (3), at 
least within the section (7) with variable maximum 
speed, is registered by means of at least one con- 
tinuous or incremental measured value transmitter. 

8. Industrial truck according to Claim 7, characterized 
in that the pivoting angle within the normal travel 
section (8) is registered by means of the same con- 
tinuous or incremental measured value transmitter. 



9. Industrial truck according to Claim 7 or 8, charac- 
terized in that the pivoting angle within at least one 
braking section (6, 9) is registered by means of the 
same continuous or incremental measured value 

5 transmitter. 

10. Industrial truck according to one of Claims 7 to 9, 
characterized in that the subdivision of the pivot- 
ing range of the tiller (3) into the section (7) with var- 

10 iable maximum speed and at least one further sec- 
tion is carried out by means of the control unit ex- 
clusively on the basis of the signal from the at least 
one continuous or incremental measured value 
transmitter. 

15 

11. Industrial truck according to one of Claims 7 to 10, 
characterized in that, preferably within the section 
(7) with variable maximum speed, the maximum 
travel acceleration can be varied on the basis of the 

20 pivoting angle of the tiller (3). 



Revendications 

25 1. Chariot de manutention equipe d'un timon (3) pivo- 
tant autour d'un axe horizontal et d'un moteur d'en- 
tramement qui peut etre commande par un opera- 
teur au moyen d'un commutateur d'entramement, 
la vitesse de deplacement maximale du chariot de 

30 manutention pouvant etre reglee a I'aide d'un mo- 
dule de commande electrique en fonction de Tangle 
de pivotement du timon (3), caracterise en ce que 
le module de commande est realise de telle manie- 
re que la vitesse de deplacement maximale du cha- 

35 riot de manutention est une fonction de Tangle de 
pivotement du timon (3), au moins une portion (7) 
a vitesse maximale variable etant prevue dans la 
plage de pivotement du timon (3), portion dans la- 
quelle la vitesse de deplacement maximale varie 

40 continuellement en fonction de Tangle de pivote- 
ment. 

2. Chariot de manutention selon la revendication 1, 
caracterise en ce que la portion (7) a vitesse maxi- 

45 male variable est juxtaposee a une extremite supe- 
rieure de la plage de pivotement du timon (3). 

3. Chariot de manutention selon la revendication 1 , 
caracterise en ce que la portion (7) a vitesse maxi- 

50 male variable est juxtaposee vers le haut a une por- 
tion superieure de freinage (6), un dispositif de frei- 
nage du chariot de manutention etant actionne 
automatiquement lorsque le timon (3) se trouve 
dans la portion superieure de freinage (6). 

55 

4. Chariot de manutention selon Tune des revendica- 
tions 1 a 3, caracterise en ce que la portion (7) a 
vitesse maximale variable est juxtaposee a une ex- 
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tremite inferieure de la plage de pivotement du ti- 
mon (3). 

5. Chariot de manutention selon Tune des revendica- 
tions 1 a 3, caracterise en ce que la portion (7) a 5 
Vitesse maximale variable est juxtaposee vers le 
bas a une portion inferieure de freinage (9), un dis- 
positif de freinage du chariot de manutention etant 
actionne automatiquement lorsque le timon (3) se 
trouve dans la portion inferieure de freinage (9). 10 

6. Chariot de manutention selon Tune des revendica- 
tions 1 a 3, caracterise en ce que la portion (7) a 
vitesse maximale variable est juxtaposee vers le 
bas a une portion de deplacement normal (8), la vi- 15 
tesse de deplacement maximale etant reglee a une 
valeur maximale constante lorsque le timon (3) se 
trouve dans la portion de deplacement normal (8). 

7. Chariot de manutention selon Tune des revendica- 20 
tions 1 a 6, caracterise en ce que Tangle de pivo- 
tement du timon (3) est detecte au moins a I'inte- 
rieur de la portion (7) a vitesse maximale variable a 
Taide d'au moins un capteur de mesure continu ou 
incremental. 25 

8. Chariot de manutention selon la revendication 7, 
caracterise en ce que Tangle de pivotement a Tin- 
terieur de la portion de deplacement normal (8) est 
detecte a Taide du meme capteur de mesure conti- 30 
nu ou incremental. 

9. Chariot de manutention selon la revendication 7 ou 
8, caracterise en ce que Tangle de pivotement a 
Tinterieur d'au moins une portion de freinage (6, 9) 35 
est detecte a Taide du meme capteur de mesure 
continu ou incremental. 

10. Chariot de manutention selon Tune des revendica- 
tions 7 a 9, caracterise en ce que la division de la 40 
plage de pivotement du timon (3) en la portion (7) 

a vitesse maximale variable et en au moins une por- 
tion supplemental est realisee par ie module de 
commande exclusivement en fonction du signal de 
Tau moins un capteur de mesure continu ou incre- 45 
mental. 

11. Chariot de manutention selon Tune des revendica- 
tions 7 a 10, caracterise en ce que ('acceleration 

de deplacement maximale peut varier en fonction so 
de Tangle de pivotement du timon (3) de preference 
dans la portion (7) a vitesse maximale variable. 
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